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Sistema virtual teleoperado entre un robot haptico Phantom
y un robot Puma
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Los sistemas de teleoperacién han contribuido a mejorar sustancialmente la forma de realizar ciertas
tareas en el ambito de la salud, exploracion aeroespacial, maritima, en ambientes contaminados, asi
como el manejo de sustancias radiactivas y explosivas. La implementacion de nuevas técnicas de
control, para mejorar su desempeno, esta sujeta a las plataformas experimentales disponibles por
parte del grupo de investigacidon. Una alternativa para solventar esta adversidad es emplear un
ambiente virtual. En este trabajo se presenta el desarrollo de un sistema de teleoperaciéon en
configuracién maestro esclavo entre dos modelos virtuales: un robot Phantom Omni (robot maestro)
y un robot Puma 560 (robot esclavo). Ambos modelos fueron desarrollados con la herramienta
Simscape y en formato VRML. La simulacién y animaciéon de cada robot se realizé en distintas
computadoras empleando del software de simulink; cuyos movimientos estan asociados a sus
respectivos modelos matematicos de la cinematica. La comunicacién entre los robots es por medio
del protocolo TCP/IP utilizando una computadora como Cliente y otra como Servidor; la informacion
transmitida es la posicion del robot maestro hacia el robot esclavo.

El funcionamiento de la plataforma consiste en desplazar al efector final del robot maestro mientras
que la posicion angular de cada grado de libertad es medida con la finalidad de calcular la posicién
cartesiana del robot a través de la cinematica directa. La posicion cartesiana del efector final es
enviada al robot esclavo a través del protocolo de comunicacidn. Al llegar la informacién a la
segunda computadora, se realiza un mapeo con el propdsito de ajustar las coordenadas del robot
maestro al espacio de trabajo del robot esclavo. Enseguida, se emplea la cinematica inversa del
segundo robot, usando los datos calculados en el mapeo, con el fin de obtener los angulos de cada
articulacion y utilizarlos en la animaciéon del Puma 560. Dando como consecuencia, el correcto
funcionamiento de la teleoperacion entre dos robots virtuales. Esta plataforma da la posibilidad de
probar diferentes estrategias de control y verificar su desempefio mediante una animacién con el
proposito emigrar la técnica de control a un sistema fisico.



